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Introducéo

A automacdo € o conjunto de técnicas (sensoriamento, controle e acionamento) que
abrange as maquinas e as formas de como as operacdes serdo executadas para aumentar a
eficiéncia de producdo em um determinado sistema. Esse termo pode ser definido também
como sendo o controle eletrdnico que substitui em parte, ou todo, o controle do cérebro
humano (AIHARA, 2005).

A conjuntura da automacédo consiste em criar novas habilidades de implementacéo,
dispositivos que suportem maior capacidade computacional de processamento e ampliar o
desenvolvimento de sistemas embarcados, além da criacdo em massa de dispositivos simples
e de baixo custo, que proporcionam Vvérias solucGes eficazes na resolucdo de problemas com
uma vasta possibilidade de manipulacdo desses circuitos em diversas areas (MOREIRA,
2012), como no contexto da satde em relacdo as pessoas portadoras de deficiéncia fisica que
é o foco desse estudo.

No Brasil, 45,6 milhGes de pessoas sdo portadoras de algum tipo de deficiéncia fisica.
Em particular, a regido nordeste se destaca por apresentar os maiores indices para todo o
conjunto de deficiéncias: visual, motora, auditiva e mental. Esse nimero corresponde a 23,9%
da populagéo brasileira, sendo que 7% sdo pessoas portadoras de deficiéncia motora, ou seja,
problemas intuitivos ou adquiridos que afetam a mobilidade e coordenacdo dos individuos
(CENSO, 2010).

Com o avanco na robdtica industrial, as cadeiras de rodas vém evoluindo
progressivamente. Atualmente podem ser encontrados varios modelos desde as manuais,
adaptadas a pratica de esportes, e as motorizadas, sendo esta Ultima a mais desejada pelos
deficientes devido ao seu facil manuseio (SILVA; DEL’ACQUA, 2012).

A cadeira de rodas motorizada é geralmente indicada as pessoas que nao possuem
forga ou coordenagdo para acionar manualmente uma cadeira de rodas convencional. Dessa
forma, seu uso estd diretamente ligado as condi¢cBes motora e cognitiva do usuario, sendo
restrito aquele que ndo possui uma coordenacdo adequada para a utilizagdo desse
equipamento. Considera-se que se uma cadeira de rodas se desgovernar podera causar
acidente tanto para o usuario, quanto para as pessoas que estdo em sua volta (MOREIRA,
2012).

Conforme Moreira (2012), existe uma alta demanda na producdo e potencializacdo de
produtos que atendam as necessidades de portadores de deficiéncia motora, melhorando dessa
forma, a qualidade de vida e consequentemente a integragdo no convivio social. Essa
necessidade se abrange ndo somente para paises desenvolvidos, mas esta presente nos paises
em desenvolvimento como o Brasil. Portanto, torna-se necessario o uso do conhecimento
técnico e cientifico para contribuir na melhoria da qualidade de vida dessa parte da populagéo
que, na maioria das vezes, € excluida da sociedade.

Dessa forma, o objetivo desse trabalho é demonstrar o desenvolvimento de um proté-
tipo de uma cadeira de rodas inteligente que identifique possiveis obstaculos que possam
comprometer seu deslocamento ou gerar uma possivel
colis&o.
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PARA 0 ENSING E A PESQUISA EM
MULTIDISCIPLINARES

Metodologia

Segundo Gioppo et al (2009), o motor elétrico € um dispositivo que transforma energia
elétrica em energia mecanica. Sendo o mais usual de todos os motores, o motor elétrico
combina as vantagens da utilizacdo da energia elétrica que por sua vez possui um baixo custo,
com sua simples construcdo. Existe uma necessidade de controlar a rotagdo dos motores em
determinados projetos eletrénicos. Dessa forma, € preciso controlar o fluxo de corrente para
que o motor inverta o sentido de rotacdo. Quem determina esse fluxo de corrente é um
circuito nomeado de ponte H, em que o controle se da pela organizagdo de seus componentes
tornando fécil controlar a polaridade da tensdo no motor, permitindo dessa forma, que o motor
gire no sentido horario ou no sentido anti-horario, bem como, controlar a velocidade de giro
através do sinal PWM (Modulagéo por Largura de Pulso).

Os sensores sdo dispositivos que monitoram o ambiente e informa ao circuito
eletronico quando houver alguma perturbacdo no ambiente de controle. Portanto, a partir da
informacdo dos sensores, o0 circuito eletrdnico executa acdes preé-determinadas para tal
situacdo. Existem varios tipos de sensores, 0s mais presentes na automagdo Sdo 0S sensores
ultrassénicos, infravermelhos, capacitivos e dentre outros (MOREIRA, 2012).

A plataforma Arduino é um sistema embarcado, unido entre hardware e software,
baseado em uma plataforma de computacdo fisica, que sdo sistemas digitais interligados a
sensores e atuadores permitindo construir sistemas intuitivos que percebam a realidade e
respondam a acdes. Ademais, € composta por uma placa com entradas e saidas
microcontroladas, desenvolvido a partir de uma biblioteca baseada na linguagem de
programacdo C/C++ (FONSECA; BEPPU, 2010).

O protétipo desenvolvido nesse trabalho possui um sensor joystick, que manda
informag&o para o sistema embarcado Arduino UNO realizando o controle do robd através do
circuito de poténcia, da ponte H e dos motores elétricos. O mesmo ainda possui um conjunto
de trés sensores ultrassonicos que tem a funcdo de detectar obstaculos para que o
microcontrolador tome uma determinada decis&o.

Cada sensor ultrassonico estd ligado a um pino “I/O” do microcontrolador da
plataforma Arduino UNO, sendo que todos estes, estdo ligados nas portas digitais oferecidas
por essa placa. Portanto, 0 microcontrolador interpreta os sinais recebidos por esses sensores,
por meio do estado dos pinos digitais, e envia informacao para os atuadores.

Resultados e discussao

No sentido de verificar o funcionamento do proto6tipo desenvolvido realizou-se testes
para analisar o comportamento do microcontrolador sobre a parte fisica criada nesse estudo.

As principais funcGes do microcontrolador foram testadas, desde as mais simples
como mover a cadeira para frente, tras, direita ou esquerda, até as mais complexas, como na
identificacdo de objetos, bem como, desniveis no ambiente que podesse comprometer a rota
do prototipo gerando possiveis colisdes.

No primeiro teste, analisou-se 0 desempenho do prot6tipo ao se deslocar em varios
sentidos, para frente e para trds, ou até mesmo curvas para direta ou para esquerda em um
ambiente sem obstaculos ou desniveis. O teste obteve resultados eficientes, pois o controle
realizou as operagOes propostas.

O segundo teste consistiu na capacidade do prototipo em detectar obstaculos no
ambiente onde estava se locomovendo. Desta forma, posicionou-se horizontalmente dois
sensores ultrassdnicos detectores de obstaculos na parte
frontal e posterior do prototipo. Neste teste, foi colocado um

www.conapesc.com.br




) 1o pesc

II CONGRESSO NACIONAL DE
PESQUISA E ENSIND EM CIENCIAS

obstaculo que simulava uma parede, uma pessoa ou qualquer outro objeto, por exemplo, que
impedisse 0 seu movimento gerando uma colisdo frontal ou posterior.

O protétipo estava configurado para detectar obstaculos, fazendo com que o mesmo
parasse a uma distancia pré-determinada de dez centimetros e em seguida se movimentasse no
sentido contrério com o intuito de se afastar do obstaculo a uma distancia maior do que a
determinada pelo cddigo. Dessa forma, o protétipo se comportou de forma eficiente as
operagdes propostas.

O ultimo teste realizado consistia em verificar a capacidade do protdtipo em detectar
niveis do ambiente, como buracos, calgadas ou qualquer outro nivel que comprometesse o seu
movimento. Para isso, foi utilizado um terceiro sensor ultrassénico detector de obstaculos que
possuia as mesmas caracteristicas dos sensores anteriores. Dessa forma, o sensor trés foi
posicionado na parte frontal do protétipo, no sentido vertical. Neste teste colocou-se o
prot6tipo em uma mesa para detectar niveis maiores do que o piso, simulando a presenca de
calcadas ou buracos. Portanto, o protdtipo respondeu mais uma vez a atuacdo do
microcontrolador.

Conclusdes

Neste trabalho foi desenvolvido uma automacdo implementada em um prototipo de
uma cadeira rodas para deficientes utilizando sensores detectores de obstaculos e
microcontrolado pela plataforma Arduino UNO.

Esse estudo considerou a relevancia do uso de tecnologias voltadas para pessoas que
possuem necessidades especiais pois € a partir do conhecimento técnico-cientifico que sao
desenvolvidas e/ou aprimoradas técnicas para melhorar a qualidade de vida dessa parte da
populacdo que na maior parte dos casos € excluida do convivio social.
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